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Management System of Instruments and Equipment Based on Server Terminal Monitoring
摘 要
针对高校实验室科研仪器存在的种类繁多、使用人员流动性大、仪器地点分散等情况，设计了一个采用 C ／ S 架构的仪






This paper designs an equipment monitoring and control system which is using C ／ S structure for better management．
The terminal system is based on the embedded processor with ARM architecture．The client monitors the electric current by
Hall current sensor,then send the state of the instrument,the user＇s card number and the warning pictures to the server
through the network in real time,and use the network database technology to design an online query list for the instru-
ments which are monitored,can visually check the equipments usage in each room,the use record information in any time
period and the warning pictures of all time online,can also make an appointment with instruments on the Internet．
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新后台 SQL Server 数据库，同时设计 Asp．Net Webform 满足
用户从网页上浏览数据的需求。

























址和 8008 端口后，设置采用 TCP 连接，然后开启监听。
IPEndPoint ipep ＝ new IPEndPoint (IPAddress．Any, 8008); ／ ／ 设 置
本地 ip 和 8008 端口
Socket serverSocket ＝ new Socket (AddressFamily．InterNetwork,
SocketType．Stream, ProtocolType．Tcp); ／ ／ 生 成 服 务 器 上 的 监 听
socket
serverSocket．Bind(ipep); ／ ／ 绑定 IP 和端口
serverSocket．Listen(100); ／ ／ 可同时监听 100 个接入请求




Socket clientSocket ＝ serverSocket．Accept();
















时 30s 发送一次信息，格式是“仪器 ID，heartbeat”，通过心跳检
测服务器判断与客户端之间是否还保持正常通讯。
第二种是有关正常上机或正常下机的信息， 我们设计格式
是“仪器 ID，门卡号 open”和“仪器 ID，门卡号 close”。服务器获
取相应仪器 ID 和使用人门卡号，然后进行相应数据库操作。
第三种是有关非法操作开始和结束的信息， 格式是 “仪器











取 让 客 户 端 定 时 请 求 数
据 而 服 务 器 有 更 新 再 发
送数据的方式。
第 六 种 是 有 关 客 户
端 往 服 务 器 发 送 报 警 照
片， 格式 “仪器 ID，pho-
to”，之前说过客户端报警
的同时会传输报警照 片，


























们使用的是微软的 MSChart 控件来生成简单的统计图表。 例如





























Sen ＿set觹Moto＿set觹Machine＿set 系 统 总 系 数 取 经 验 值
0．05。
测试时，分别对 16 路传感器接入单片机 I ／ O 口的信号进行
计数。 通过计数值绘制数字 PID 控制器实际输出计数－时间曲
线图，如图 6 所示。 经过测试与优化处理，最终参数整定为：KP＝
10，KI＝100，KD＝180，Sen＿set*Moto＿set*Machine＿set 系 统
总系数＝0．45。 如图 7 所示，为巡线机器人测试运行图。
图 6 数字 PID 控制器实际输出计数－时间曲线图
5 结束语
经过实际运行测试， 基于增量式数字 PID 控制器的机器人
巡线系统具有较好的控制性能： 在大偏差情况下经过 1 次大幅
震荡调整就能完成巡线修正，达到了快速调整和灵敏性的要求；
在小偏差情况下，机器人调整幅度很小，甚至不调整，保证了巡
线的平稳性和准确性。综合比较，增量式数字 PID 控制器的准确
度，灵敏性和鲁棒性达到巡线机器人的控制要求，能较好应用到
巡线机器人中去。
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图 7 巡线机器人测试运行图
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